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混雑する駅での自動搬送ロボット活用に向けた技術開発について 

東海旅客鉄道株式会社（以下、ＪＲ東海）とジェイアール東海物流株式会社（以下、Ｊ

Ｒ東海物流）は、国立大学法人東海国立大学機構名古屋大学（以下、名古屋大学）、有限会

社来栖川電算（以下、来栖川電算）、株式会社Ｄｏｏｇ（以下、Ｄｏｏｇ）と共同で、安全

の確保を第一に駅空間の利便性や快適性を損なうことなく駅構内の物流作業を自動化する

ことを目標に、自動搬送ロボット活用に向けた開発を進めてきました。 

このたび、安全かつお客様が気づきやすく親しみやすい「自動搬送ロボット（試作機）」

と、駅構内などの人の流れを正確に測定・解析できる「大規模人流計測システム」を開発

しましたので、お知らせします。 

今後、お客様がいる駅での実証試験の検討を進め、実用化を目指してまいります。 

１．開発経緯 

・ＪＲ東海ではグループ会社を含めて労働力人口の減少等に対応するため、ロボット等

による作業の自動化に取り組んでいます。

・駅構内の店舗には毎日多くの商品を運搬・供給する必要があり、ＪＲ東海物流が担当

している名古屋駅の場合、繫忙期では１日あたりトラック約４０台分の商品を、手押

しの運搬車を用いて２０名で延べ１６０回に分けて運搬していることから、多くの労

力がかかっています。また、労働力人口が減少していく中で将来的に作業員の確保が

難しくなることも想定されます。そのため、今後も継続してサービスを提供するため

には、自動搬送ロボットを導入する等して、人に頼らない業務体制の整備や経験のな

い作業員でも運搬作業をできるようにすることが必要だと考えています。

・混雑する駅構内に自動搬送ロボットを導入するためには、安全の確保が大前提です。

加えてお客様が親しみやすく受け入れやすいことにも配慮が必要です。また、自動搬

送ロボットがお客様の流れに与える影響を小さくすることが大切であり、これらの課

題に対して技術開発を進めてきました。
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２．「自動搬送ロボット（試作機）」の概要（別紙１） 

・Ｄｏｏｇ製の自動搬送ロボット「サウザー」をベースに、混雑する駅環境で使用した

場合のリスクアセスメント結果を踏まえ、更なる安全性向上のため、接触検知センサ

の追加設置など、機能改良を行いました。 

・さらに今回の開発では、モニターに顔を表示するなど、お客様が気付きやすく、親し

みやすくするための各種ヒューマンマシンインターフェース注１（以下、ＨＭＩ）を新

たに開発・実装しました。 

 

３．「大規模人流計測システム」の概要（別紙２） 

・本システムは、自動搬送ロボットが駅構内を走行した際のお客様の流動への影響を継

続的に計測するために使用します。 

・駅コンコースの天井に３Ｄ－ＬｉＤＡＲセンサ注２を複数設置して、エリア内の人や構

造物の３次元位置情報を取得し、ＡＩ等を活用して各人が歩いた軌跡を導き出しま

す。これをもとに、広範囲・高密度な駅環境下において、人の動きを把握・分析でき

るシステムを構築しました。 

・本システムは非常に高い精度があり、将来的には、人流を予測し、その結果を踏まえ

た最適な移動ルートをロボットが設定することも視野に入れて検討を進めていきま

す。 

 

４．検討推進体制 

・ＪＲ東海 ：技術開発・試験・評価 

・ＪＲ東海物流 ：物流業務を担うグループ会社 

・名古屋大学※ ：ＨＭＩの検討・製作・評価、人流分析 

・来栖川電算 ：人流計測システムの構築 

・Ｄｏｏｇ ：自動搬送ロボットの機能改良 

※名古屋大学大学院 環境学研究科 井料美帆研究室 

 

５．今後の予定 

・将来の実用化に向けて、名古屋駅等の人流が多い駅での実証試験を、今年度内を目標

に実施することを検討しており、詳細が決まり次第お知らせします。 

 
注 1人間と機械が情報をやり取りするためのインターフェースを指す。今回の自動搬送ロボットにおいては、周辺の人に

ロボットの存在や進行方向等の動作を示す仕組みを指す。 

注 2レーザー光を用いたセンサの一種で、空間内での物の位置を３次元的に測定できるもの。 

 



自動搬送ロボット（試作機）の概要別紙１

※1 JR東海、名古屋大学、Doogにより開発
※2 JR東海、Doogにより開発

あんどん設置
（認知性向上）

進行方向床面の
映像投影

（認知性向上）

スピーカー設置
（認知性向上）

モニター設置
（顔を表示し、

親しみやすさ向上）

鼻先にクッション材
設置（安全性向上）

走行用LiDARセンサ
高さ変更

（混雑環境での自動走行）

ウィンカー設置
（認知性向上）

接触検知センサ増設
（安全性向上）

非常停止ボタン
側面に移設
（安全性向上）

ベース機：Doog製「サウザー」
（時速約２～４km程度で走行）

ヒューマンマシン

インターフェース※1

機能向上※2



大規模人流計測システムの概要別紙２

取得した３次元位置情報

※ＪＲ東海と来栖川電算が共同で開発

中央口改札

名古屋駅 中央コンコース

太閤通口

桜通口

3D-LiDAR

３次元位置情報取得のイメージ


